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0．5　　　　　0．6　　　　　0．7　　　　　0．8　　　　　0．9　　　　　1．O
　D＝快適性　　E＝効率
　　だろう。
　　　　この方法に付随する一一as大きな問題は，ク
　　ロス・インパクト表の成分の設定である。も
　　ちろん，関係式の是否，成分の固定性につい
　　ての問題もあるが，それに代わる適切な関係
　　式や論理がない時点ではあまり議論にはなら
　　ない。そこで固執するならぽ，それはこのモ
　　デルを積極的に利用しようとするか，頭から
　　否定るすかの問題である。ここではまず前者
　　の立場をとり，関係式や成分の固定性は与件
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として，関連要素間の因果関係の強さの設定
にっいて考えてみよう。
　まず，第8図のような結果を導く過程で強
く認識させられたことは，関連要素を提示さ
れ，それらの関係の強さを直観的に判断して
設定することの困難さである。定性的な正負
の関係，関係の有無については直観的に定め
ることができても，強さまで推測するのは非
常にむずかしい。しかしながら，予測におい
て重要なのはその強さであり，それ次第で結
果は大きく変わる。それによってシステムに
おいて最も重要な影響を与える要素がどれで
あるのかも異なってくる。技術予測にかぎら
ず，社会予測において定性的な判断がある程
度できても，予測となると大きな誤りをして
しまう原因の1つでもある。政策者がその直
観的判断のみに基づいて政策を施行すること
の危険性はID（lndustrial　Dynamics）の
考案者のフォレスター（J．W，　Forrester）に
よって指摘されている通りである14）。
　この単純なクロス・インパクト・モデルは
分析者の直観的判断の妥当性を判断するのに
使うことができるだろうし，また反復的にシ
ミュレーションをおこなうことによって関係
の強さまで含めたシステムの理解力の養成の
ためにも役立つと期待される。ただ単に予測
された値が外れたか否かだけでそのモデルの
効能を評価するのは間違いで，特に技術予測，
社会予測の分野では充実したデータを期待す
ることはできないために，その欠点までモデ
ルのせいにされる誤りを犯しやすい。望まし
いのは，定量データと人間の判断を同時に組
み込むことのできる，しかもできるだけ単純
なモデルである。扱いやすけれぼやすいほど，
人間とモデルの相互作用が容易になって，学
習的効果が生まれ，予測能力が全体として高
められることになるのである。
1）朝日新聞社編「世界の翼：写真でみる航空
　史」上，下，昭和50年，巻末年表より作成。
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2）　ロジスチック曲線の推定法については二通
　りの考え方があり，そのどちらであるかは掩
　乱項についての想定に依存する。ただし，撹
　乱項εiは2V（O，δ2），　E（ε幻）＝0σキゴ）の仮定
　はみたすとする。
　（i）　｝「i＝a／｛1＋EXP（α＋βti＋εi）｝のときに
　　は，
　　log（a／Y，－1）＝α＋βti＋εi
　で通常の最小自乗推定を適用できる。
　（ii）　Yi　＝a／｛1＋EXP（α＋βti）＋εiのときに
　　は，最尤法による推定となる。尤度関数
　　Lは，nを標本数とすれば，
　　　　　　　　　　　　　　　　　nL＝一（n／2）log2π一（n／2）logδ2－（1／2δ2）Σ
　　　　　　　　　　　　　　　　　t＝1
（Y，一　T・）2
　ただし，Ti＝a／｛1＋EXP（α＋βの｝
　Lを最大にするδ2，α，βを求めるが，電子計
　算機による試行錯誤で解く。
3）　Hartman，　L．，“Technological　Forecasting”，
　　in　Steiner，　G，　A．　and　Cannon，　W．（eds．）
　　Multinational　Corporate　planning，　Crowell・
　　CQllier　publishing，1966（cited　by　Ayres，
　　参考文献1）．
4）　Isenson，　R，“Technological　Forecasting
　　：A　plannig　Tool，”in　Multinational
　　Co「Po「ate　Plannin9（see（3））．　（cited　by
　　Ayres，参考文献1）．
5）旅客機の最高速度については，参考文献1，
　　P119．　Fig，7・1より引用。
6）参考文献1，　P．115，Fig　6・6に一部追
　　加および修正のうえ引用。
7）参考文献9．
8）朝日新聞社編「民力：都道府県別民力測定
　　資料集」，1966－1974，より作成。
g）　Mansfield，　E．，　Industrial　Research　and
　　Technological　Innovation，　Norton，1968
　　（cited　by　Martino，参考文献14）．
10）参考文献14，pp　18－62，
11）参考文献8．
12）参考丈献6．
13）参考文献15．
14）参考文献16．
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3　規範的予測
　将来の設計ということに強調点を置く規範
的予測は，今まで述べてきたような独立の手
法というよりも複合的手法というべきだろう。
たとえぽ，必要とされる新しい技術を列挙す
るに際しては，探索的予測からの情報を必要
とするし，許容ないし可能性の分析にも客観
的な立場からのアプローチが不可欠である。
また，規範的予測の特徴である規範的判断や
主観的な目標が，それら客観的データと統合
化されて完結的体系を形成する。
　規範的予測という名のもとにいくつかの手
法が提唱されてきたが，それらは独自で規範
的予測のすべてを包み込んでいるのではなく，
そのある部分についての役割を負っている。
その部分は規範的予測においては重要な局面
であり，また特徴的ともいえるところである。
すなわち，探索的予測からだされてきた，ま
たは，すでにある技術体系を前提に，将来の
技術開発の方向づけを与えるための体系的枠
組みとしての役割である。その場合に分析の
中心は，技術の評価という点にある。そのよ
うな評価は技術開発の難易度，目標に対する
貢献度といった観点からおこなわれる。また
近年においては，いわゆるテクノロジー・ア
セスメントの概念が重要視され，単に技術に
内在する固有の技術的問題だけでなく，社会，
人間生活，自然などに対する技術の影響を分
析し，将来の技術開発の方向づけをおこなう
立場も広まってきている。以下で紹介する手
法には，明示的にこのテクノロジー・アセス
メントの考え方は採り入れられてはいないが，
モデル自体は応用性を持っている。
　3－1　形態学的分析
　この方法はツヴィッキー（F．Zwicky）に
よって提唱されたもので，技術開発努力の投
入分野の検討を既存の技術体系を基礎に網羅
的に探索することによっておこなおうとする
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ところに特徴がある。網羅的の意味は，ただ
漫然と技術開発分野を列挙するような場合に
予想される見落としを避けることを指す。
　形態学的分析の第1段階は，開発すべきあ
る特定の性能レベルを持つ技術を設定するこ
とである。この設定自体は形態学的分析の範
囲には含まれていない。この設定にあたって
は，探索的予測からの情報が必要になるだろ
う。ここでいう技術とは通常は複合技術のこ
とであり，たとえぽ航空機が相当する。
　第2段階は，設定された技術を構成するパ
ラメータを列挙し，さらに各パラメータにつ
いて可能な代替的技術形態を羅列する。たと
えぽ，航空機の場合には，推力燃料というの
は1つのパラメータであり，そのパラメータ
は固形燃料，気体燃料，液体燃料という形態
に分類できる。
　第3段階では，各パラメータから特定の形
態1つをとり出して組み合わせることにより，
技術，たとえぽ航空機を完成させる。当然，
組み合わせの数は非常に多くなるけれども，
ある選択ルー一ルを導入し，そのルールに基づ
いて取捨選択をおこなっていく。そのあと，
選択されたものについて，技術的検討を詳細
に加えていくことになる。
　選択ルールとしては次のようなものが考え
られよう1）。
　（i）各技術間の距離をある方法で定義し，
　　　既存の技術の近傍の技術を選択する。
　（ii）（i）とは逆に，既存の技術と最も遠い
　　　ところにあるものを選択する。
　（iii）　ランダムに選択する。
　ここでは最も実際の行動様式に近いと思わ
れる（i）について説明することにしよう。例と
して，第9表のような形態行列を考えよう。
この表では，技術は四次元空間で定義される
複合技術となる。技術間の距離は，互いに異
なる形態を持つパラメータの数によって表わ
される。たとえば，2つの技術〔Pll，　P2i，　PSI，
P41〕，〔P12，　P22，　P31，　P42〕の間の距離は3と
いうことになる。
　第9表
形
パラメータ
1・
Pi
P2
P3
P4
Pl1
P2t
P31
P41
2
P12
P22
Ps2
P42
3
Pls
P33
　距離が1であるような技術は互いに「隣接
している」といい，隣接している技術の集合
を形態近傍という。さらに，形態近傍の面と
は，形態近傍にある技術から，高々1つのパ
ラメータにおいて異なる技術の集合をいう。
　新たな技術が開発される可能性は，既存の
技術からの距離が近いほど高まるだろう。し
たがって，その可能性は既存の技術からの距
離の減少関数として表わされよう。そこで次
のような関数形を想定してみよう2）。
　　　　y＝1／d2
　もし，距離が1であれぽ，可能性は1，距
離が2であれば，可能性は0，25となる。ある
技術分野で実現する新技術の開発可能性が既
存の技術の面に比例し，上の減少関数が仮定
されたとしよう，今，既存の技術が〔Pl1，p2i，
P31，　P41〕で表わされたとすれぽ，面は6種
の技術を含むことになる。次に，パラメータ
において2つ，3っ，4つ異なる場合には，
それら各々にいくつの技術が含まれるのかを
考えると，13種，12種，4種となる。したが
って，既存の技術が〔Pli，　P2且，　P31，　P41〕で
あるこの分野の革新の可能性は，先の減少関
数を使って次のように計算される。
　1×6十13×（1／4）十12×（1／9）十4（1／16）
　　≧…10．8
　この評点について注目したいことは，減少
関数の想定によって，評点が既存の技術の種
類の数に依存する点である。既存の技術数が
多いほど，評点は高くなるけれども，ある数
以上既存技術としてある場合には，評点は逆
68
に減少していく。いわゆる飽和現象である。
　技術革新は当初においては進行が遅いが，
これは既存技術数が少いからであり，評点が
低い値として計算される。知識が集積してく
ると，今度は加速度的に進行し，そしてまた
飽和と共に進行が遅くなる。このプロセスは
上の簡単なモデルによって説明されている。
　形態学的分析は，技術分野については全体
的な開発可能性の評価と，特定の技術につい
ては努力を傾注すべきパラメータと形態の列
挙ということに関して有効な役割を果しうる。
　3－2　PATTERN法
　PATTERN（Planning　Assistance　Through
Technical　Evaluation　of　Relevance　Num．
bers）法は，米国のハネウェル社の軍事・宇
宙科学部門によって開発された。この方法の
目的は，ある開発目標が与えられた場合に，
それを成就するのに要する技術を明らかにし，
その中でも重要な技術がどれであるのかを評
価することにある。方法論的には，関連樹木
（Relevance　Trees）法を中心体系とする。
　関連樹木法は，明確な階層構造が見出され
るようなシステムあるいはプロセスの分析に
使用される。第9図は簡単な関連樹木である。
各ノードから発する分枝は，そのノードから
先のすべての可能性を含んでいることが望ま
しいが，実際には分析に関連のある部分だけ
が記入されることが多い。その場合には，少
くとも関連したものはすぺて含まれており，
重要な見落しがないようにしなけれぽならな
い。さらに，各ノードから発する分枝は互い
に排反的でなければならない。
　この関連樹木を規範的分析に適用するには，
各ノー一・・ドが達成すべき目標の意味を与えられ
る必要がある。分枝がその目標の達成手段と
なる。レベルAのノードはレベルBの2つの
手段の実施によって達成される目標であり，
レベルBの2つのノードは，レペルCの4つ
の手段の実施によって達成される目標である。
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第9図
レベルA
レベルB
A
レベルC　C、1
第10図
　　B，　　　　　　B2
　　　　C12　C21　　　　C22
国家目標
??
第11図
?? ??
???
??
ンスアム
　　　　　　診断
???? ?? ??運　デ
動　1
構　　　タ
造　　　解
析
????? ????? ???
下位システム露 ??
???
要素・　裏　隼　理
　　　　　　　　的　　　　的　　　　　　　　　　　　的方法、　rm
　以下では，ハネウェル社でおこなわれた医
療部門における電子機器の研究開発プログラ
ムの作成での例を紹介することにしよう2）。
第10図は，国家的な医療目標の関連樹木であ
る。この図の第2レベルの分枝は，その目標
達成手段である。ハネウェル社が考えた目標
は，「いかなる環境においても人間としての最
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高の健康状態と活動を維持しつつ，寿命を最
大にする」というものであった。この目標は
特定の政府機関の公式の見解ではなく，それ
らが種々の機会に述べた見解を総合し，要約
したものである。この図で，手段である生命
補助とは，異常環境における人間の有益な活
動を助けることであり，宇宙，深海などでの
活動の補助をいう。また，管理は，医療教育，
研究，治療を直接，間接に管理するための方
法をいう。
　分析は，各手段の分枝をさらに下位の手段
の分枝へと分類していくことによって進めら
れる。ここでは診断についてだけ先に進める
ことにしよう。第11図は，診断の分枝を下位
の分枝へと分割していった場合の関連樹木で
ある。この図では，一応，分枝が4つのレベ
ルまでしか描かれていないが，もっと先へ分
割されうるし，さらにまた，各分枝について
の分割もおこなわれるので，実際の関連樹木
は非常に複雑になるだろう。
　この図で要素というのは，下位システムの
正常あるいは異常な動きを判断するために測
定されたり，分析されるべきパラメー一一一タ，ま
たその動きを左右するにあたりコントロール
されるべきパラメータをいう。したがって，
その分枝は，電気的に測定されるもの，化学
的に測定されるもの，物理的に測定されるも
のに分類できる。
　さて，このような関連樹木構造が与えられ
た場合に，次の段階は各分枝に対し重要性を
表わすウェイトを課すことである。このウェ
イトは目標達成の貢献度ということができる。
このようなことがなぜ必要かといえば，研究
開発プログラムに無限の資源が賦与されてい
ることはなく，目標達成にとって最も効果的
な配分をおこなわねぽならないからである。
　まず，国家的目標は先述したように抽象的
であるが，それを構成する基準はいくつか列
挙できるだろう。たとえぽ，医療費の削減，
疾病率の減少，平均寿命の延長，身障者の社
会復帰の促進，乳児死亡率の低下などがあげ
られよう。　それら基準間のウェイトをレ7、（°）
で表わす。すなわち，
n
ΣW¢（o）』1，Wz（o）≧＝0　恒1，2，…，n
i＝1
次に，予防から管理に至る分枝の第1レベル
の各手段の第i基準に対する貢献度を決定す
る。それを骸ゴq）としよう。砺（1）は次式をみ
たす。
　　5　　Σ　V，ゴ（t）＝1，V，ゴ（b≧0，　i　：1，　2，…，　n
　　ゴ置1
　　　　　　　　　　　　ブ＝1，2，…，5
したがって，5つの分枝の第i基準に対する
貢献は次式で表わされる。
　　5　　ZI　VV，（°）V，」（1），　　　i＝1，2，…，n
　　j＝1
さらに，第ノ手段の国家目標に対する貢献度
をr」（1）とすれば，
　　　　　n　　rj（D＝Σ凧（o）V，ゴ（1），ブ＝1，2，…，5．
　　　　inl
　次に，第2レペルの人体構造からデータ解
析の分枝について考えると，その各々の分枝
の貢献度は，診断における目標の貢献度とし
て表わされる。したがって，その目標につい
て，国家目標のときと同様な構成基準への分
割がおこなわれる。診断における目標の構成
基準のウェイトを耳1ゴ乱（1）としよう。3は，診断
を表わす添字である。たは構成基準の番号で
ある。ゆえに，
　
Σπz3（1）k　＝1，　珂ノ∫（1’k≧0，　k＝＝1，2，…，m
起＝1
　第2レベルの分枝をhで表わすと，第h分
枝の診断目標への貢献度は，殉2）hを第h分
枝の第k基準への貢献とすれば，
　　　　　の　　rh　c2）＝ΣW∫（1）icl！泌ん（2），　h＝＝1，2，…，5
　　　　k＝1
と計算される。一般に，第1レベルの第P分
枝のすぐ上の目標に対する貢献度は，
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　　　　　s　　rp（t）＝ΣW∫α一1）Vqpct），　　P＝1，2，…，　t
　　　　q＝1
となる。そこで，第1レベルの第P分枝の国
家目標への貢献は，rp（t）にレベルを遡ってγ
を乗じていけばよい。たとえば，機能の国家
目標への貢献は，
　　　C・＝r2t2）×r2　c1）
　各分枝について以上のような手順で貢献度
を求めていけば，それぞれの研究開発の重要
度が判明することになる。
　関連樹木構造が下位のレペルにいくにした
がって，実際の開発すべき特定の技術となっ
ていくということから，最終レベルの各分枝
について上のような貢献度を求めるならぽ，
具体的な個々の技術の評価を究極の目標に照
らし合わせておこなえるわけである。
　さて，この分析から導出された情報は，さ
らに開発の難易度を加味することによって，
目標達成までに要する時間や費用が推定され，
具体的な資源配分計画へと結びつけることが
できる。
　3－3　シナリオ・ライティング
　方法論的に．はこの方法は二つの狙いを持っ
ている。第1に，方法自体が解析的性格を強
めるあまり犠牲にされる現実の状況や条件の
無視を避けるために構造的に弾力的であるこ
とである。第2は，逆に，直観的記述のみに
基づく場合の予測の使用上の不明瞭さを改め
ようとする意図である。
　シナリオ・ライティングの方法論的特徴は，
その名前の通り，将来の状況の予測を物語を
つくるような形で展開することにある。もち
ろん，予測としての意味を持つからには，単
なる空想とは区別され，種々の資料，客観的
事実，そして論理的思考を基本としなければ
ならない。適用範囲についてみれぽ，この方
法は今までの手法と異なり，特定の技術につ
いての発生時点やその確率を予測したりする
よりは，経済的，社会的，政治的，技術的要
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素によって構成される複合的システム，たと
えば，企業の観点からいえばその環境の予測
といった場合に有効性を発揮する。
　以上の説明だけでは，シナリオ・ライティ
ングは規範的予測のカテゴリーに含めずとも，
探索的予測の性格を持つといえる。事実，適
用例のいくつかをみれば，まさに探索的予測
としてみなされるものも多い。しかしながら，
ここで規範的予測のカテゴリーに含めたのは，
シナリオ・ライティングの意義が定量的要素
のみでは不十分で，不確実性の非常に高い，
未知の要素を合んだ状況での予測にあるとい
う点を重要視したからである。
　このような状況で，完全に受身の，将来を
すべて与件として考える主体は殆ど存在しな
い。またそのような予測の有用性は低い。計
画策定とのつながりでいえぽ，そのような状
況では将来の望ましい姿を設定し，それに近
づいていく行動を考えるのが本来的である。
通常，短期的予測は探索的性格を持ち，長期
的予測は規範的予測の性質を持つといわれて
いる4）。もちろん，これは便宜的な表現で，
短期と長期を区分する具体的な時間の長さは
規定できない。ただその意図は，予測するに
しても，予測主体の行動可能性を考慮に入れ
る必要があるということである。
　シナリオが将来の状況の記述であるにして
も，予測主体の反応なり行動をも含めた形で
展開するのが環境と共に一つの社会システム
に含まれる予測主体にとっても意義あること
で，またそれを受け入れることのできる方法
的特徴を持つのがシナリオ・ライティングで
ある。以下では，主に行政機関ないし国家的
見地からのシナリオ・ライティングの考え方
を紹介することにしよう5）。
　今，シナリオ・ライティングの対象となる
システムのt時点における状態をS（t）とする。
通常，このS（のはシステムの記述にあたって
必要なパラメータの数だけの次元の空間で定
義される。したがって，パラメータ数をnとす
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れば，S（のはn次元ペクトルとして表示され
るわけである。時間Tの経過後のシステムの
状態OtS（t＋T）となる。このS（t＋T）は一般
にはある実現可能な状態の集合の一成分であ
り，システムの内的な挙動に依存して集合の
どれか一つの成分として実現する。第12図は
S（のから将来の種々の状態が派生するさまを
指したものである。
　探索的な予測は，その図において最もあり
そうな状態の系列｛S（の，S（t＋T），S（t＋2T），
……pを予測しようとする。しかしながら，
規範的予測では，可能な状態の集合が興味の
対象となる。だが，実際上の問題として，集
合上のすべての状態が対象とされるわけには
いかず，いくつかの代表的な状態が選択され
る。第9図では，S。（t十T）－sF　Sb（t十T）がそ
れらに該当する。これらの状態は，システム
のパラメータを極端な水準の値に置いた場合
であり，対照シナリオと呼ばれる。
　システムの変遷のメカニズムについての考
え方は，システムの内的均衡という概念に基
づく。この内的均衡はいくつかの指標によっ
て測られるが，それらはパラメータと連結さ
れている。パラメータが個々に変化を異にす
る結果，均衡が崩れるように動くことがある
が，そのときにはシステムの自然の回復力が
作用する。それがシステムの自分自身の変遷
メカニズムである。したがって，まずこのよ
うなシステムの自然のメカニズム，緊張の発
生ということの理解と把握が重要になる。
　さて，ここにおけるシナリオ・ライティン
グの目的は，あらかじめ設定された望ましい
状態の時系列的集合｛S（の，S＊（t＋T），S＊（t＋
2T），……｝にシステムを近づけるような行動
系列の明確化にある。そこで手順的には次の
2つのことが必要となる。
　（i）　ある時点におけるシステム構造の記
　　　述とその時点におけるシステムの内部
　　　的均衡の確認。
　（ii）　傾向的システムの変遷と政策的介入
第12図
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@　　　　｝　　＿＿」－T－
@1
変革 変革傾向についての判断
　　　の効果をも合んだシステムの変遷の把
　　　握。
　システムの変遷を踏まえ，適切な政策的介
入ないし方向づけの決定をおこなうわけであ
るが，行動の必要性はどのようにして判断す
るのかを考えておかなければならない。その
考え方は，システムの内的均衡の限界に基礎
を置く，すなわち，システムの状態Sの記述
によって，パラメータと連結された指標がそ
のときのシステムの均衡状況を示す。たとえ
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t十2T
ぽ，一般社会が対象システムであれば，経済
的指標，社会的指標の水準によって測られる。
さらに，それら指標の閾値を設定し，もしシ
ステムがその値を下回る水準を示すような場
合セこは，システム自体の修正力が作用する。
政策的介入の必要性もそのときに生ずるわけ
である。もちろん，システムの傾向からいっ
てある将来の時点で閾値に到達すると予測さ
れるときには，自然の修正力が作用する以前
に人為的介入も可能である。事前的コントロ
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一ルの可能性は，システムをある望ましい状
態に方向づけたり，維持したりすることがで
きることを意味する。
　望ましい状態が設定されるにしても，問題
はそれが実現可能か否かである。望ましい状
態の設定が具体的に示されるのは閾値の水準
であり，その設定の際に望ましい状態の実現
可能性を検討しなけれぽならない。その検討
は現時点と将来時点の状態のギャップの分析
によって可能となる。それは第13図に示され
た通りである。
　現時点と将来時点の状態の問のギャップは，
t＋T時点の状態が閾値以内であるかぎりは
問題にはならない。閾値外になってしまうと，
自然の復元力を待つか，人為的に復元のため
に現時点で介入するか，あるいは傾向自体を
人為的に変化させてしまうかの行動をとる。
その結果が依然としてギャップを示し続けて
いるような場合には，目標の設定（閾値の設
定）がまずいということになる。
　最後に，システムの状態の記述間隔，ここ
ではTにあたるのがどの程度の長さがよいの
かということを考えてみよう。基本的には対
象システムや分析の意図によって異なること
はいうまでもないが，システムの変化の程度
についての理解の仕方が問題である。社会シ
ステムなどの場合に，規範的観点から計画し
ていくようなときには，世代の交代というこ
とが目安となる。したがって，15～20年間が
変化ないし新たな社会の設計のための時間と
なる。この間隔をいくつかのステップで記述
しようとすれば，Tは数年にとるのがよいと
される。企業などの立場からシナリオ・ライ
ティングを利用する場合には，新製品の開発
期間とか，製品のライフ・サイクルの長さと
いった要素が目安となって，もっと短かい間
隔が採用されることもあるだろう。
1）参考文献17，p．448．
2）　参考文献1，p．81．
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3）参考文献14，pp。287－302．
4）参考文献18，pp．47－155．
5）参考文献19，pp．276－288．
4　技術予測の展望
　最後に，これからの技術予測の動向につい
て考えてみよう。現在までのところ，最も実
際に使用されてきた手法は，統計的分析を中
心とする外播法とデルファイ法である。この
二つの手法は対称的な性格を持っている。前
者は，過去の実際のデータに基づいて，方法
論的にも厳密度が高く，検証も可能なのに対
し，後者はすべて専門家の直観や判断に依存
する。
　これらの手法に対する要請は将来において
も変化しないだろう。なぜなら，方法論的に
各々は基本を構成する手法だからである。比
較的客観的な，事実に基づいた予測の側面に
関しては統計的外播法が妥当であるし，非常
に不確実な，数量化しえない予測の側面につ
いてはデルファイ法の基盤である直観や判断
が不可欠だからである。したがって，今後も
外掻にあたっての適切な公式や関係式の開発
に努力が払われていくだろうし，デルファイ
法の手順的なわずらわしさの解決，たとえば
コンピュータの積極的利用も進められていく。
　手法的にあと一つの展開方向として，個々
の手法の融合が指向される傾向がみられる。
技術進歩が社会システムの相互関係の結果と
してもたらされるという考え方が浸透するに
つれ，単一の手法ですべてをまかなうという
ことは，結果を期待するかぎりは不可能であ
る。いわゆる，「本質的関係を無視した厳密
な方法より，本質的関係を考慮した不完全な
方法」を選択する傾向である。このためには，
統計的方法，直観，論理的判断などが混在す
ることになり，体系的には不恰好になってし
まうこともやむを得ない。この場合に重要な
ものは，種々の予測手法を包含しうる全体的
な予測体系の確立である。
　この傾向は，技術予測を実際に使用しよう
という意識が強まってきたことが最大の原因
である。いいかえれぽ，技術自体が重要視さ
れていることに他ならず，計画策定において
その位置が高まっていることを意味する。そ
の理由は，技術進歩というものが目的論的な
動きをするという認識の広まりである。すな
わち，技術予測は天気予報とは異なり，自分
自身でおこなう設計であるとする考え方であ
る。もちろん，その程度は組織によって異な
るだろうけれども，少くとも技術に関心の強
い組織ではそのような意識が基本にある。
　以上のことから，第3の動向として，規範
的予測の体系の充実が今後の一つの目標とな
っていくだろう。現在まで，規範的予測につ
いてはあまり研究が進んできたとはいえない。
一つの理由として，この予測手法は組織内で
その固有の条件を含み込んだ形で開発される
ために，公表されにくいということがあげら
れるだろう。計画策定プロセスの組み込まれ
た一部としてあるために，分離できない場合
もある。
　以上のような今後の動向ではあるが，技術
予測は本文の最初の部分で述べたように，そ
の名称で呼ばれるようになってからそれほど
月日は経過していない。方法論的にも尽され
たわけでなく，さらに新たな展開も十分に予
想できるのが現状である。
　　　　　　　参考文献
1　Ayres，　R．　V．，　Technological　Forecasting
　and　Long－Range　Planning，　McGraw．Hill，
　1969．
2Blaじkman，　A．　W．，“New　Venture　Plann
　ing：The　Role　of　Technological　Forecasting”
　Technological　Forecasting　and　　Social
　Change，2，1973．
3Blackman，　A．　W．，“The　Market　Dynamics
　of　Technological　Sabstitutions，”Technologi．
　cal　Forecasting　and　　Social　Change，
　6，1974．
74
4Alderson，　R　C．　and　Sproull，　W．　C．，
　‘‘Requirement　Analysis，　Need　Forecasting，
　and　Technology　Planning　Using　the
　Honeywcll　　PATTERN　　　Technique”，
　Technological　　Forecasting　　and　Social
　Change，3，1972．
5　Bright　J．　R，，　‘‘The　Process　of　Techno
　logical　Innovation－An　Aid　to　Under．
　standing　Technogieal　Foreeastig”，　in　Bright，
　J．R．　and　Schoeman，　M．　F．（eds．），　A
　Guide　to　Practical　Technological　Forecasting，
　prentice．Hall，1973．
6　Dalby，　J．　F．，　‘‘Practical　Refinements　to
　the　Cross．Impact　Matrix　Technique　of
　Technological　Forecasting”，　in　Cetron，　M．
　J．and　Ralph，　C．　A．　（eds。），　Industrial
　Applications：of　Techological　Forecasting　Its
　Uiligatons　in　R＆D　Management，　Wiley，1971．
7Cetron，　M，工，　Teehnological　Forecasting：
　APractical　Approach，　Gordon＆Breach，
　1969．
　寺崎実，東常義訳「技術予測：その戦略計画
　への応用」産業能率短大出版，昭和45年．
8　Gordon，　T．　J．　and　Haywood．　H．，‘‘lnitial
　Experimets　with　the　CrossJmpact　Matrix
　MethQd　of　Forecasting”，　Futures，　VoL　I
　No．2　（Dec．1968）
g　Jantsch，　E．，　‘‘Forecasting　and　Systems
　Approach：A　Frame　of　References”，　Manage．
　ment　Science　（Aug．1973）
10　Fisher，　J，　C．　and　Pry，　R．　H．，‘‘A　Simple
　Substitution　Model　of　Technological
　Change　，　Teclnological　FQrecasting　and
　Socia 　Change．　3，1971．
11Ωuade，・E．　S．，“WhenΩuantitative　Models
　Are　I adequate”，　in　guade，　E，　S．　and
B ucher，　W．1．（eds．）Systems　Analysis
　a Policy　Planning，　Elsevier，1968．
　公文俊平．香山建一訳「システム分析　1，2」
竹内書店，昭和47年．
12　Stover，　J．，‘‘Suggested　Improvements　to
　the　Delphi／Cross　Impact　Technique”，
　Futures，　Vol，5，　No．3　（June　1973）．
技術予測の展開（森田）
13　Roman，　D．　D．，　‘‘Technological　Forecas．
　ting　in　the　Decision　Process”，　Academy
　of　Management　Journal　Vol．13，　No．2
　　（June　1970）
14Martino，」．　P．，　Technological　Forecas－
　　ting　for　Decision　making，　Elsevier，1972．
15　Kane，」．，‘‘A　Primer　for　a　New　Cross．
　　Impact　Language　KSIM”，　Technological
　　Forecasting　and　S㏄ial　Change，4，1972．
16Forrester，　J．　W．，　“Counterintuitive
　　Behavior　of　Social　Systems”，　Technological
　　Forecasting　and　Social　Change，3，1971．
17Gerardin，　L，“Mo叩hological　Analysis：A
　　Method　for　Creativity”，　in　Bright，　J．　R．　and
　　Schoeman，　M．　F．（eds．），前掲書。
18　0zbekhan，　H．，‘‘Toward　a　General　theory
　　of　planning”，　in　OECD，　Proceedings　of　the
OECD　Working　Symposium　on　Long．Range
　Forecasting　and　Planning，　Perspectives　of
　Planning，1968．
19　Gerardin，　L．，　‘‘Study　of　Alternative
Futures　l　A　Scenario　Writing　Method”，　in
　　Bright，　J，　R．　and　Schoeman，　M，　F．（eds．），
　前掲書，1973．
20　只野文哉編「ソフト・テクノロジー：企業
　　戦略のための技術予測と実例」丸善，昭和47
　　年。
21　Enzer，　S．，　‘‘Cross－Impact　Techniqes　in
　　Techno且ogy　Assessment”，　Futures，（March
　　1972）．
22　Ma sfield，　E。，“Technical　Change　and
　　The　Rate　of　Imitation”，　EconQmetrica，　VoL
　　29，No．4（Oct．1961）．
75
